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Dengan memanjatkan puji syukur kehadirat Allah SWT. Atas limpahan 
rahmat dan hidayah-NYA sehingga peneliti dapat menyelesaikan tugas akhir yang 
berjudul : 
“Rancang Bangun Antenna Tracker Untuk Lomba Komurindo (Hardware)” 
Di dalam tulisan ini disajikan pokok-pokok bahasan yang meliputi 
karakteristik beban antenna tracker, karakteristik motor servo dan motor stepper 
serta penggunaan ic tb6600hq sebagai driver penggerak atau pengontrol pergerakan 
motor stepper.  
Peneliti menyadari sepenuhnya bahwa dalam penulisan tugas akhir ini 
masih banyak kekurangan dan keterbatasan. Oleh karena itu peneliti mengharapkan 
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